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@ Vorrichtung zur Erfassung eines sich dynamisch bewegenden Subjekts 

@ Eina Vorrichtung zur Erfassung eines Subjektzustands . 
hat einen aktiven Abstandsmesssensor (101) mit mehre- 
ren Projektoren (110) zum unabhangigen Abziehen auf 
Messregionen und mit einem Fotodetektor (116) zum Er- 
fassen von von einem Subjekt, auf welches die mehreren 
Projektoren ihr Ucht werfen, reflektiertem Licht. Ein Mess- 
pa ra mete r-Entscheidungsabschnitt (2) entscheidet zuvor 
uber einen momentan zu messenden Korperpara meter. 
Als Antwort auf den Parameter wahit ein Auswahlab- 
schnitt (3) fur die Abstandsmesssensoren eine Messregi- 
on des aktiven Abstandsmesssensors und eines zusatzli- 
chen Abstandsmesssensors (102-04) aus. Ein Zustands- 
enstscheidungsabschnitt (4) entscheidet. uber einen Zu- 
stand des Subjekts auf der Grundlage der Erfassungsaus- 
gabe dieser Sensoren. 
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Bcschrcibung 

HINTERGRUND DER ERHNDUNG 

Gebiet der Erfindung 

fOOOl) Die vorliegende Erfindung betrifft eine Vorrich- 
tung zur Erfassung eines Subjektzustands, welche Vorrich- 
lung fur ein Fahrzeug geeignet ist, uin den ZusLand eines In- 
sassen zu erfassen. und zwar unter Verwendung eines akti- 
ven Abstandsmessverfahrens. 

Beschreibung des Standes der Technik 

[0002] Einc Vorrichtung zur Erfassung eines Subjektzu- 
stands crfasst die Anwcsenhcit odcr Abwescnhcit ciner Per- 
son inn«-halb eines Messbereichs oder die Gestalt und Hal- 
Uing einer Person in einer sitzenden SteUung unter Verwen- 
dung beispielsweise eines optischen Sensors. Hinsichtlich 
einer solchen Vorrichtung oflFenbart die japanische offenee- 
legte Patentanmeldung Nr. 9-309402 beispielsweise eine 
Technik mit dem Titel "Vorrichtung zur Beurteilung von In- 
sassen fiir ein Airbagsystem eines Fahrzeugs". Sie bezieht 
sich auf eine Ausgestaltung eines optischen Sensors, wel- 
Cher Licht von einer lichtaussendenden Vorrichtung mittels 
eines mechanischen Abtastsystems auf ein Subjekt wirft und 
die Reflexion uber das mechanische Abtastsystem mittels 
ernes Fotodetektors erfasst Der optische Sensor ist an einer 
obercn Seitc cincr Person angcbracht, um breite Lichtstrah- 
len auf den Tnsassen in dem Fahr/cug zu wcrfen, und er cnt- 
scheidet einen groben Zustand des Insassen aus dem emp- 
fangenen Licht. Die Vorrichtung zur Beurteilung des Insas- 
sen kann entscheiden, ob ein Erwachsener in einem norma- 
len Zustand sitzt oder nicht, oder ob ein Kind steht. 
[0003] Als weitere herkommliche Technik dieser Art of- 
fenbart die japanische offengelegte Patentanmeldung Nr 
2000-241561 eine Tfechnik mit dem Tiiel "Vorrichtung und 
Verfahren zum Erfassen eines Zustands im Belt", Sie misst 
die Hohen von einzelnen Punkten eines Subjekts durch Pro- 
jizieren von Licht oder UltraschaU auf das Subjekt von einer 
LIch^ueUe oder Ultraschallquelle her, die an einer Zimmer- 
decke angebracht ist, und durch Auffangen des reflektierten 
Lichts Oder Schalls mittels eines Abstandsmcssscnsors wo- 
durch es moglich wird, den Zustand einer Pbrson auf einem 
Bett zu erfassen, 

[0004] Mit den voigenannten Ausgestaltungen werfen die 
herkommhchen Vorrichtungen zur Erfassung eines Subjekt- 
zustands breite Uchtstrahlen, auf die Subjekte und konnen 
daher nur einen groben Zustand einer Person erkennen. Au- 
Berdem haben sie insofern ein Problem, als sie nur im Vor- 
aus angenommene stalische Zustande erfassen konnen 



her abgcstrahlt wird, aufwcist; 

einen Messparameter-Entscheidungsabschnitt zum vorheri- 
gen Entscheiden eines Korperparameters, welchen der Ab- 
standsmessabschnitt versucht zu messen; 
5 einen Auswahlabschnitt fur die Abstandsmesssensoren zum 
Auswahlen emer Messregion des akUven Abslandsmesssen- 
sors und eines zusatzlichen Abstandsmesssensors als Ant- 
wort auf den Korperparameter, iiber dessen Messung ent- 
schieden worden ist; und 
10 einen Zustandsentscheidungsabschnitt zum Analysieren der 
Messregion des aktiven Abstandsmesssensors und/oder ei- 
ner Erfassungsausgabe des zusatzhche Abstandsmesssen- 
sors und zum Entscheiden uber einen Zustand des Subjekts 
nut Bezug auf vorgeschriebene Bewertungskriterien. 
15 [0007] Daher kann die Vorrichtung zur Erfassung des 
Subjckly.ustands im Voraus der veranderlichcn Anzahl der 
Messpunkte Spieh^um einraumen. Wenn das zu messende 
Subjekt sich dynamisch bewegt, hat die Vorrichtung daher 
*r ^orteil, dass sie die optimale Messung hinsichtlich der 
20 Messzeit und Genauigkeit durchfiihren kann durch Messen 
nur der kleinstmoglichen. Anzahl der Messpunkte. um den 
Korperparameter zu erhalten. AuBerdem hat die Vorrichtung 
den Vorteil, dass sie die opUmale Messsequenz anwenden 
kann durch Steuem des Abstandsmesssensorsystems in sei- 
25 ner Gesamtheit, welches nicht nur den aktiven Abstands- 
messsensor beinhaltet, sondem den zusatzUchen Abstands- 
messsensor, um den Korperparameter als Antwort auf die 
Umgebungsbedingungen zu erhalten. 

30 KURZE BESCHRFJBUNG DER ZETCIINUNGEN 



ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG 

[0005] Die vorUegende Erfindung ist gemacht worden, um 
die voigenannten Probleme zu losen. Daher ist es ein Ziel 
der vorhegenden Erfindung, eine Vorrichtung zur Erfassung 
ernes SubjekUustands zu schafTcn, die den Zustand ciner 
Person genau erfassen kann, wenn das Subjekt sich dyna- 
nusch ver&idert. 

[0006] GemaB einem Aspekt der vorliegenden Erfindung 
wird erne Vorrichtung zur Erfassung eines Subjektzustands 
geschaflfen, die Folgendes aufweist: 

cincn Abstandsmcssabschnitt, welchcr zumindcst cincn ak- 
tiven Abstandsmcssscnsor mit mchrcrcn Projcktorcn zum 
unabhangigen Abzielen auf Messregionen und einen Foto- 
detektor zum Erfassen von reflektiertem Licht von einem 
5>ubjekt, auf welches Licht von den mehreren Projektoren 



[0008] Fig. 1 ist ein Blockdiagramm, welches eine Ausge- 
staltung einer Ausfuhrungsform 1 der \forrichtung zur Er- 
fassung eines Subjektzustands gemMfi der vorliegenden Er- 
35 findung zeigt; 

[0009] Fig. 2 ist ein schemaUsches Diagramm, welches ei- 
nen Zustand eines aktiven Abstandsmesssensors der Aus- 
fnni^^^'i^^o^. "^^"^ ^ Fahrzeug angebracht ist; 

luoxoj h jg. 3 1st ein schematisches Diagramm, welches ei- 
40 nen Aufbau und einen Verwendungszustand des aktiven Ab- 
standsmesssensors der Ausfuhrungsform 1 zeigt; 
[0011 J Fig. 4 ist ein schematisches Diagramm, welches ei- 
nen Zustand zeigt unter Verwendung von mehreren Absta- 
ndsmessscnsoren in Ausfuhrungsforni 1; 
45 [0012] Fig. 5 ist ein schematisches Diagramm, welches ei- 
nen anderen Zustand zeigt, unter Verwendung von mehreren 
Abstandsmesssensoren in Ausfuhrungsform 1; 
[0013] Fig. 6 ist ein schematisches Diagramm, welches 
ein weiteres Beispiel des aktiven Abstandsmesssensors der 
50 Ausfuhrungsform 1 zeigt; 

[0014] Fig. 7 isi ein schematisches Diagramm, welches 
noch ein anderes Beispiel des aktiven Abstandsmesssensors 
der Ausfuhrungsform 1 zeigt; 

[0015] Fig. 8 ist ein Diagramm, welches ein Beispiel des 
55 Messparameter-Entscheidungsschemas in der Ausfiihrunes- 
form 1 darstellt; 

100161 Fig. 9 ist ein Diagramm. welches ein anderes Bei- 
spiel des Mcssparamelcr-Entscheidungsschcmas in der Aus- 
fuhrungsform 1 darstellt; 
60 [0017] Fig. 10 ist ein schematisches Diagramm, welches 
einen Betrieb des Zustandsentscheidungsabschnitts der 
Ausfuhrungsform 1 darstellt; 

[0018] Fig. 1 1 ist ein Blockdiagramm, welches eine Aus- 
gestaltung ciner Ausfiihrungsform 2 der Vorrichtung zur Er- 
65 fassung eines Subjektzustands gemaB der voriicgcnden Er- 
findung zeigt; 

[0019] Fig. 12 ist ein schematisches Diagramm, welches 
emen Betriebsmodus eines Messzeitsteuerabschnitts der 
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Ausfuhrungsform 2 darstcllt; 

[0020] Fig. 13 ist ein Blockdiagramm, welches eine Aus- 
gestaltung einer Ausfuhrungsform 3 der Vorrichtung zur Er- 
fassung eines Subjektzustands gemafi der vorUegenden Er- 
findung zeigt; 

[0021] Fig. 14 ist ein Blcx^kdiagramm, welches eine Aus- 
gestaltung einer Ausfuhrungsform 4 der Vorrichtung zur Er- 
fassung eines Subjektzustands gemaB der vorliegenden Er- 
findung zeigt; 

[0022] Fig. 15 ist ein schematisches Diagramm, welches 
einen Belrieb des Antriebsentscheidungsabschnitts fur den 
aktiven Abstandsmesssensor der Ausfuhrungsform 4 zeigt; 
[0023] Fig. 16 ist ein Blockdiagramm, welches eine Aus- 
gestaltung einer Ausfuhrungsform 5 der Vorrichtung zur Er- 
fassung cincs Subjektzustands gcmaB der vorliegenden Er- 
findung zeigt; und 

[0024] Fig. 17 ist ein schematisches Diagramm, welches 
ein Beispiel der Anzeige mittels des Erfassungseigebnis- 
Anzeigeabschnitts der Ausfuhrungsform 5 darstellt. 

ausfuhrlic:he besc jireibuncj der BEVORZIJG- 

TEN AUSFOHRt JNGSFOR3VIEN 

[0025] Die Eriindung wird nun mil Bezug auf die beglei- 
tenden Zeichnungen beschrieben. 

Ausfuhrungsform 1 

[002(>] Fig. 1 ist ein Blockdiagramm, welches cine Ausgo- 
staltung einer Ausfuhrungsform 1 der Vorrichtung zur Er- 
fassung eines Subjektzustands gemaB der vorliegenden Er- 
findung zeigt. In Fig. 1 bezeichnet die Bezugsziffer 1 einen 
Abstandsmessabschnitt. Er weist einen aktiven Abstands- 
messsensor 101 (Fig. 3) auf mil mehreren PVojektoren 110 
zum unabhangigen Projizieren von Lichtstrahlen auf N 
Punkte, wobei N eine positive ganze Zahl ist, und mit einem 
Folodetektor 116 zum Erfassen von reflektiertem Licht von 
einem Subjekt her, welches das Licht von den Projekloren 
her empfangt. Er mag auBerdem andere Abstandsmesssen- 
soren (102-104 in Fig. 5) aufweisen, jeweils zum Aussen- 
den und Empfangen eines einzelnen Lichtstrahls, je nach 
Wunsch. Die BezugszifTer 2 bezeichnet einen Messparame- 
tcr-Entscheidungsabschnitt zum vorhcrigcn Entschciden 
iibcr ein Mittel des Abstandsmcssabschnitts I zum Mcsscn 
des Korperparameters. Die Bezugsziffer 3 bezeichnet einen 
Auswahlabschnitt fUr den Abstandsmesssensor zum Setzen 
eines Messbereichs (den unter den mehreren Projektoien zu 
betStigenden Projektor) des aktiven Abstandsmesssensors 
ab Antwort auf den zu messenden Korperparameter, iiber 
den der Meissparameter-Entscheidungsabschnitt 2 entschei- 
del, und zum Auswahlen, welcher der Abstandsmesssenso- 
ren verwendet warden soil, wenn mehrere Sensoren vorhan- 
den sind. Die Bezugsziffer 4 bezeichnet einen Zusiandsent- 
schddungsabschnitt zum Analysieren der Erfassungsausga- 
ben tiber die Messbereiche des aktiven Abstandsmesssen- 
sors und andeier Abstandsmesssensoren, welche ausgewahlt 
sind, und zum Entscheiden iiber den Zustand des Subjekts 
gcmaB vorbcstimmtcn Bcwertungskritcricn. 
[0027] Fig, 2 ist ein schematisches Diagramm, welches ei- 
nen Zustand des akdven Abstandsmesssensors 101 der Aus- 
fuhrungsform 1 zeigt, der in ein Fahrzeug eingebaut ist. In 
Fig. 2 bezeichnet die Bezugsziffer 50 ein Fahrzeug, 51 be- 
zeichnet einen Sitz, 61 bezeichnet einen an dem Armaturen- 
brctt odcr dcm Lcnkradabschnitt angcbrachten Airbag, 62 
bezeichnet einen druckcmpfindlichcn Blechsensor, der un- 
ten an dem Sitz 51 angebracht ist, 63 bezeichnet einen Ge- 
wichtssensor, der an einem Sitzlageraufbau angebracht ist, 
und 80 bezeichnet den Korper eines Insassen. Die Bezugs- 



ziffer 64 bezeichnet cine ECU (Electronic Control Unit, 
Elektronische Steuereinheit), die in dem Motorraum des 
Fahrzeugs angebracht ist, um den Airbag 61 in Verbindung 
mit einem Beschleunigungssensor (nicht dargesteUt) und 

5 verschiedenen anderen Sensoren zu steuem. Die Bezugszif- 
fer 101 bezeichnet den aktiven Abstandsmesssensor, wel- 
cher die mehreren Projektoren 110 und den Folodetektor 
116 (Fig. 3) aufweist und an der Decke des Fahrzeugs 50 an- 
gebracht isl. Die Projektoren konnen unabhangig IVojektier- 

10 slrahlen von Licht auf N Punkte des Korpers 80 steuem, der 
auf dem Sitz 51 sitzt, wobei N eine positive ganze Zahl ist. 
Der Fotodetektor 116 empfangt das reflektierte Licht von 
dem Subjekt (Korper) und erfasst die Abstande zwischen 
dem Sensor und den Messbereichen. 

15 [0028] Der aktive Abstandsmesssensor 101 hat einen Auf- 
bau, wclchcr selckiiv die Lichtstrahlen auf die Mcsspunktc 
des Korpers 80 werfen kann, und er erfasst die Reflexion, 
wie in dem struktureUen Beispiel in Fig. 3 dargesteUt. In 
Fig. 3 bezeichnet die Bezugsziffer HO ein LD-Modul (meh- 

20 rere Projektoren), welches aus mehreren LDs (Laserdioden) 
besteht, 115 bezeichnet einen polygonalen Spiegel, und 116 
bezeichnet den Fotodetektor. Das LD-Modul 110 beinhaltet 
eine Kombination eines oberflachenemittierenden Lasers 
111 und eines Mikrolinsenfelds 112, wie in Fig. 3(b) darge- 

25 stellt. Altemativ kann es eine Kombination von mehreren 
LEDs 113 und KoUimatorlinsen 114 beinhalten, wie in Fig, 
3(c) dargesteUt. 

[0029] Hier ist der aktive Abstandsmesssensor 101 so aus- 
gcstaltet, dass der polygonale Spiegel 115 die Lichtstrahlen 

30 von dcm IvD-Modul 110 nach untcn in Richtung des Pfcils 
dreht, so dass die Lichtstrahlen den Korper 80 von oben 
nach unten abtasten, und dass der an der Seite des polygona- 
len Spiegels 115 angebrachte Fotodetektor 116 das reflek- 
tierte Licht von dem Korper 80 empfangt. Mit einer solchen 

35 Ausgestaltung hat der aktive Abstandsmesssensor 101 einen 
Vorteil insofem, als er eine optimale Beziehung zwischen 
der Auflosung in Abtastrichtung und der fiir die Messung er- 
forderlichen Zeil durch Variieren der Abtaslgeschwindigkeit 
erreichen kann. Ubrigens kann der polygonale Spiegel 115 

40 durch einen Schwingungsspiegel mit einer wie in Fig, 3(d) 
gezeigten Struktur ersetzt werden. 

[0030J Nun wird der Betrieb der vorUegenden Ausfiih^ 
rungsform 1 beschrieben. . 
[0031] Wcnn die Vorrichtung zur Erfassung des Subjekt- 

4S zustands eingeschaitet wird, beginnt der Messparameter* 
Bntscheidungsabschnitt 2 seinen Betrieb und entscheidet die 
gemaB dem Zustand des Fahrzeugs, den Bedingungen in 
dem Fahrzeug und den Zust^den des Kdrpers und der Sen- 
soren zu messenden K<3rperparameter. Beispielsweise ent- 

50 scheidet unmittelbar nach dem Start, wenn sich das Fahr- 
zeug langsam bewegt, der Messparameter-Entscheidungs- 
abschnitt 2, dass er sich zur Messung ausreichend Zeit las- 
sen kann. Daher entscheidet er, die statischra Korperpara- 
meter (die Gestalt) des Korpers 80, wie beispielsweise 

55 Schulterbreiie "und Sitzhohe zu messen. Wenn andererseits 
die Fahrzeuggeschwindigkeit 60 km/h betragt und die Ge- 
stalt schon bekannt ist, entscheidet er beispielsweise, dass 
die Stellung des obercn Tbils des Korpers gcmesscn wcrdcn 
soU. Wenn auBerdem Ereignisse, wie "Sicherheilsgurt nicht 

60 geschlossen", "Stellung ver^dert sich rapide" und "Sicher- 
heitsgurt geschlossen" auftreten, wahrend der aktive Ab- 
standsmesssensor 101 den oberen Teil des Korpers misst, 
entscheidet er, dass die Gestalt wieder gemessen werden 
soil, da es schr wahrschcinlich ist, dass in dicscm Fall ein 

65 Austausch des Insassen aufgctrcten ist. 

[0032] AnschlieBend entscheidet der Auswahlabschnitt 3 
fur den Abstandsmesssensor uber die Abstandsmesssenso- 
ren zum Messen der von dem Messparameter-Entschei- 
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dungsabschnitt 2 ausgewahlrcn Korpcrparamctcr und wahlt 
so die Abstandsmesssensoren aus, die fiir die Messung ver- 
wendet werden soUen neben dem aktiven Abstandsmesssen- 
sor 101. Wenn beispielsweise entschieden wird, dass die 
Schultarbreite und Sitzhohe gemessen werden, wahlt der s 
Auswahlabschnitt 3 fiir den Abstandsmesssensor zumindest 
einen Abstandsmesssensor aus, so dass diese angetrieben 
werden, Lichtstrahlen auf den rechten und linken Oberarm 
und die Schullem zu werfen und das refleklierte Lichl zu er- 
fassen. Wenn andererseits entschieden wird, dass die Stel- lo 
lung des oberen Tells des Korpers gemessen werden soil 
wird der Abstandsmesssensor so ausgewahlt, dass er ange- 
steuert wird, einen Lichtstrahl auf die Brusi und die Umge- 
bung zu werfen, welche insbesondere wichtig sind, urn die 
McUung zu mcsscn und das rcflckticrte Licht zu crfasscn 15 
Um dicMcssbcrcichc des aktiven Abstandsmcssscnsors 101 
zu setzen, wird entschieden, welche Projektoren unter den 
mehreren Ptojektoren 110 zu welcher Zeit angesteuert wer- 
den sollen. 

[0033] Fig. 4 ist ein schematisches Diagramm, welches ei- 20 
nen Zusiand unter Verwendung von mehreren Abstands- 
messsensoren inder Ausfuhrungsform 1 zeigt. 
[0034] In Fig. 4 bezeichnet die Bezugsziffer 102 einen an 
dem >Wlurenbrett angebrachlen Abstandsmesssensor. 
Wenn der Messparameter-Entscheidungsabschnitt 2 eine 25 
Entscheidung trifft, die Stellung des oberen Teils des Kor- 
pers JW zu messen, wahlt der Auswahlabschnitt 3 fiir den 
Abstandsmesssensor den Abstandsmesssensor 102 vor dem 
Korpcr und stcuert ihn an, so dass er den Lichtstrahl in Rich- 
tung des Brustkorbs wirft und das renckticrtc Lichi crfasst 30 
In den anderen Fallen werden die Korperparameter unter 
Verwendung des an der Fahrzeugdecke angebrachten akti- 
ven Abstandsmesssensors 101 gemessen. Mit der oben be- 
schnebenen Ausgestaltung ist es moglich, die Messgenauig- 
keit zu verbessem. Denn wenn die Stellung des oberen Teils 35 
1^5°'^'^ S®'"^^®" w^*"^ "™'sst der Abstandsmesssensor 
102 die Stellung aus der optimalen Richtung bei einer hohen 
Oeschwindigkeit. Wenn die Sitzhohe oder Schullerbreiie ge- 
messen werden, misst auBerdem der aktive Abstandsmess- 
sensor 101 schrag von oben, wodurch eine hohe Datendichte 40 
erzielt wird. 

[0035] Fig. 5 ist ein schematisches Diagramm, welches ei- 
nen anderen Zustand unter Verwendung von mehreren Ab- 
standsmesssensoren zeigt. In Fig. 5 bezeichnet jcdc Bczugs- 
ziflFer 103 und 104 einen Abstandsmesssensor, die an Posi- 45 
Uonen an der Decke angebracht sind, die unterschiedlich 
von der Position des aktiven Abstandsmesssensors 101 sind 
In diesem Beispiel sind die Abstandsmesssensoren 101-104 
an mehreren SteUen platziert und jeweils eingestellt, um ei- 
nen besonderen Zustand des Korpers 80 zu erfassen Wie 50 
zuvorbeschrieben, ist der Abstandsmesssensor 102 vor dem 
K^iper 80 eingestellt, um die Stellung des oberen Teils des 
KSrpers zu messen. Der Abstandsmesssensor 103 direkt 
oberhalb ist dngesteUt, um zwischen einer Oberschenkel- 
dicke in emer sitzenden Position und einer Kinderriickhal- 55 
tung zu unterscheiden. Der Abstandsmesssensor 104 in ei- 
ner hmteren Position des Kopfes ist eingestellt, um die Sitz- 
hohe oder die Anwescnhcit oder Abwcscnhcil einer Person 
zu ^jassen. Eine Messung mitlels der Absiandsmesssenso- 
ren 101-104, die so angeordnet sind, kann positiv den Zu- 60 
stand der Person erfassen. 

[0036] Unter Verwendung des aktiven Abstandsmesssen- 
sors 101 und der Abstandsmesssensoren 102, 103 und 104 
welche mittcls des Auswahlabschnitts 3 fiir die Abstands- 
messsensoren ausgewahlt sind, wirft der Abstandsmessab- 65 
schmtt 1 Lichtstrahlen auf die Messpunkte des Korpers 80 
und ^oduaert die Erfassungsausgaben aus dem vom Kor- 
per 80 reflektierten Licht. Der Zustandentscheidungsab- 



«:hmtt 4 analysicrt die Erfassungsausgangsdatcn, um eine 
Entscheidung uber den Zustand des Subjekts bezOgUch der 
vorbestimmten Bewertungskrit«rien zu treflfen. Die Ent- 
scheidungsergebnisdaten, die der Zustandsentscheidungsab- 
schmtt 4 ausgibt, werden zur Verwendung an nachfolgende 
iitufen iibertragen. 

*^^^L Beispiele des aktiven Abstandsmesssen- 

sors 101 werden nun mit Bezug auf die Fig. 6 und 7 be- 
schneben, obwohl ein Beispiel mit Bezug auf die Fig, 3 be- 
schrieben worden ist. 

[0038] In Fig. 6 bezeichnet die Bezugsziffer 117 einen 
oberflachenemittierenden Laser mit N (= beispielsweise 8 x 
3) Elementen, die als Projektomn dienen; 118 bezeichnet ein 
Linsensystem zum Richten der Laserstrahlen von dem ober- 
flachenemittierenden Laser 117 und zum Vcrtcilcn der U- 
scrstrahlen m sowohl vcnikaler als auch horizonlalcr Rich- 
tung; und 119 bezeichnet einen Fotodetektor, der neben dem 
Linsensystem 118 zum Empfangen des von dem Korper 80 
reflekuerten Lichts platziert ist. Mit dieser Ausgestaltung 
kann der akuve Abstandsmesssensor 101 die Strahlen unab- 
hangig voneinander steuem. AuBerdem kann er, da er kei- 
nen mechanischen Antriebsabstand, wie beispielsweise den 
polygonalen Spiegel 115, beinhaltel, die Verlasslichkeit des 
Sensors steigem. 

[0039] In Fig, 7 bezeichnet die Bezugsziffer 120 ein LD- 
Modul, welches aus mehreren LDs besteht, die in einer Li- 
me angeordnet sind; 121 bezeichnet eine Halbkreiszylinder- 
hnse zum Verteilen der Laserstrahlen von dem LD-Modul 
120 m blattartige Strahlen; und 122 bezeichnet einen Foto- 
detektor, der neben dem LD-Modul 120 vorgcsehen ist Die 
Ausgestaltung verwendet das LD-Modul unter Verwendung 
emer genngen Anzahl von LDs und ermogHcht eine hoch- 
dichte dreidimensionaie Messung. Es ist notwendig, dass 
die blattarugen Lichtstrahlen in optimaler Richtung zum 
Messen der Korperparameter gesetzt werden, unabhangie 
von der vertikalen oder horizontalen Richtung. Das LD-Mc^ 
dul 120 kann durch einen oberflachenemittierenden Laser 
ersetzt werden. 

[0040] Die Fig. 8 und 9 sind schematische Diagramme 
die andere Beispiele zur Entscheidung fiber die Messpara- 
meter darstellen. Hier definiert der Auswahlabschnitt 3 fiir 
die Abstandsmesssensoren die Korperparameter, wie bei- 
spielsweise die Sitzhohe Es, Schultcrbreite Bl und Schulter- 
hohe B2 des Korpers 80, die mittcls der Abslandsmessscn- 
soren gemessen werden sollen. AuBerdem stellen Rechtecke 
HI, SHI, SH2, SWl und SW2 mit schattierten Bereichen 
Regionen (Messpunkte) dar, auf denen das Hauptaugenmerk 
hegt beim Messen der Korperparameter. Beispielsweise 
steuert zur Messung der Schulterbteite als einem der Kor- 
perparameter der Auswahlabschnitt3 fur die Abstandsmess- 
sensoren die Abstandsmesssensoren hauptsachUch zum 
Messen der Ziehregionen SHI und SH2 an. tJbrigens k6nnen 
die Korperparameter und ihr Abstandsmessverfahren auch 
anders definiert werden. F^. 9 definiert die SteUung des 
Korpers 80 als Zielzustand der Abstandsmessung. Hier wird 
die SteUung durch einen Wert (C4 - C5)/B2 definiert, wobei 
die Kopfposition ist, C5 die Brustkorbposition und B2 
die Schuitcrhohc, wie in Fig, 8 dargcsiellL 
[0041] Fig, 10 ist ein schematisches Diagramm, welches 
einen BeUieb des Zustandsentscheidungsabschnitts 4 dar- 
stellt. In Fig. 10 kann die Mehrpunkt-Abstandsmessung von 
der Schulter bis zum Oberschenkel des Insassen (Korpers) 
80 in vertikaler Richtung wie folgt durchgefiihrt werden. 
Zunachst wird die Schultcrhohe erhalten als Abstand zwi- 
schen dem oberen Bcugungspunkt zur Sitzflache in der Ab- 
standsverteilung der Messpunkte. wie rechts in Fig. 10 dar- 
gestellt. AuBerdem wird die Oberschenkeldicke in der sit- 
zenden Position erhalten als Hohe von dem unteren Beu- 
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gungspunkt zur Sitzflachc. Da die Mcssungcn unvcrmcid- 
lich einen Fehler beinhalten, konnen die Beugungspunkte 
aufgrund der Auswirkung des Fehlers nicht immer erfasst 
werden. In einem solchen Fall kann das Problem umgangen 
werden durch Steigem der Anzahl von Messpunkten entlang 5 
der Zeitachse, um den Messfehler zu reduzieren, und zwar 
beispielsweise durch Verwenden eines Zeitrichtungsmess- 
abschnitts 6, welcher spater beschrieben wird, oder durch 
Suchen nach den Beugungspunklen in einer breiteren An- 
sicht. . 10 

[0042] Der Zustandsentscheidungsabschnitt 4 entscheidet 
uber den Insassenzustand aus der so erhaltenen Abstands- 
verleiiung. In diesem Verlauf berechnet er die der Gestalt 
oder dem oberen Tell des Korpers zugeordneten Korperpa- 
ranictcr, wclchc fiir wichtig gchaltcn werden, und trifft eine 15 
cndgiillige Enischeidung auf der Basis der vorbcstiminlcn 
Bewertungskriterien. Wenn beispielsweise die Abs lands ver- 
teilungen in der Nahe der beiden Oberarme erhalten werden, 
gilt die vordere Seite der Mittel werte der Abstandsverteilun- 
gen als der Korper, und die hintere Seite ais Hintergrund, 20 
und die Schulterbreite wird berechnet durch Multiplizieren 
des Abstands zwischen den Grenzen des Korpers und des 
Hinlergrunds mit einern vorbeslinunten Korrekturwert oder 
durch Hinzufugen eines Korrekturwerts zu dem Abstand. 
Die Sitzhohe kann analog bestimmt werden. 25 
[0043] Allgemein gesagt wird eine wachsende Anzahl von 
Messpunkten, obwohl sie die Genauigkeit und Robustheit 
der Messung steigem wird, die ftir die Messung erforderli- 
chc Zeit steigcrn. In der vorlicgcndcn Vorrichtung ist die 
Anzahl der Messpunktc variabcl und hat einen bestiniintcn 30 
Spielraum. Wenn sich daher das Subjekt dynamisch bewegt, 
werden nur so wenig Messpunkte wie moglich gemessen, 
um die erforderlichen Korperparameter schnell zu erhalten 
und so die optimale Messung hinsichtlich der Messzeit und 
Genauigkeit durchzufiihren. AuBerdem wird die optimale 35 
Messabfolge erzielt durch Steuern des Sensorsystems in sei- 
ner Gesamtheit, welches nicht nur den aktiven Abstands- 
messsensor 101 beinhaltet, sondem auch die zusatzlichen 
Abstandsmesssensoren 102-104, wie in Fig. 5 dargestellt, 
um die Korperparameter zu erzielen. 40 
[0044J Wie oben beschrieben, ist die vorliegende Ausfuh- 
rungsform 1 so ausgestaltet, dass der Abstandsmessab- 
schnitt 1 den aktiven Abstandsmcssscnsor mit den Projckto- 
rcn zum unabhangigen Abzielen auf, die Messregionen auf- 
weist und mit dem Fotodetektor zum Empfangen des reflek- 4S 
tierten Lichts von dem Subjekt, auf welches die Lichtstrah- 
Icn geworfen werden; dass der Messparameter-Entschei- 
dungsabschniu 2 uber die momentan zu messenden Korper- 
parameter entscheidet; dass der Auswahlabschnitt 3 fur die 
Abstandsmesssensoren die Messregionen des aktiven Ab- 50 
slandsmessseosors zusammen mit den zusatzlichen Ab- 
standsmesssensoren als Antwort auf die Korperparameter 
auswahlt; und dass der Zustandsentscheidungsabschnitt 4 
die Erfassungsausgangsdaten, die von den Sensoren gelie- 
fert werden, die ausgewahit sind, analysiert und so eine Ent- 55 
scheidung uber den Zustand des Subjekts trifft. I^mzufolge 
kann die vorliegende Ausfuhrungsform 1 der Anzahl der 
Messpunkte zuvor Spielraum cinraumcn. Daher hat sic den 
Vorteil, dass sie die optimale Messung hinsichtlich der 
Messzeit und Genauigkeit durchfiihren kann, indem sie nur 60 
so wenig Messpunkte wie moglich misst, um die Korperpa- 
rameter zu erhalten, unter der Bedingung, dass sich das Sub- 
jekt, das gemessen werden soil, dynamisch bewegt. AuBer- 
dem hat sie den Vorteil, dass sie die optimale Messabfolge 
vcrwcndcn kann durch Anstcucrn des Abstandsmcssscnsor- 65 
systems in seiner Gesamtheit, welches nicht nur den aktiven 
Abstandsmesssensor beinhaltet, sondem auch die zusatzli- 
chen Abstandsmesssensoren, um die Korperparameter als 



Antwort auf die Bcdingungcn der Umgebung zu erhalten. 

Ausfuhrungsform 2 

[0045] Fig. 11 ist ein Blockdiagramm, welches eine Aus- 
gestaltung einer Ausfuhrungsform 2 der Vorrichtung zur Er- 
fassung eines Subjektzustands geniaB der vorliegenden Er- 
findung zeigt. Sie weist einen Messtaktungssteuerungsab- 
schnitt 5 zwischen dem Auswahlabschnitt 3 fur die Ab- 
standsmesssensoren und dem Abstandsinessabschnitt 1 auf, 
wie in Fig, 1 dargestellt. 

[0046] Der Messtaktungssteuerungsabschnitt 5 erzeugt 
ein Taktungssteuerungssignal als Antwort auf das Auswahl- 
ergebnis der Abstandsmesssensoren, welches von dem Aus- 
wahlabschnitt 3 fiir die Abstandsmesssensoren crstcllt wird, 
und cr stcucrl den Ab stands rncssabschnitt 1 so an, dass die 
Abstandsmesssensoren die Lichts trahlen ais Antwort auf 
das Taktungssteuerungssignal auswerfen. Unter Beriicksich- 
tigung der Sicherheit einer gerade ausgemessenen Person ist 
es nicht inmier moglich, dass die Abstandsmesssensoren die 
Lichtstrahlen alle gleichzeitig aussenden. Um mit einer sol- 
chen Situation fertig zu werden, erzeugt der Messtaktungs- 
steuerungsabschnilt 5 das Taktungssignal als Antwort auf 
das Auswahlergebnis der Abstandsmesssensoren, welches 
der Auswahlabschnitt 3 fiir die Abstandsmesssensoren er- 
stellt, und er liefert das I^tungssignal an den Abstands- 
messabschnitt 1. Als Antwort auf das Taktungssignal akti- 
viert der Abstandsmessabschnitt 1 den aktiven Abstands- 
mcssscnsor und die zusatzlichen Abstandsmesssensoren, so 
dass sie die Messregionen erleuchtcn. So steuert der aktive 
Abstandsmesssensor die Antriebssequenz der Projektoren 
als Antwort auf das Taktungssteuemngssignal. AuBerdem 
kann der Messtaktungssteuerungsabschnitt 5 die Intervalle 
der Erleuchtung und ihre Intensitat steuera, wodurch es 
moglich wird, die Lage der Punkte, auf die die Lichtstrahlen 
geworfen werden, positiv zu erfassen, sogar wenn auBere 
Storungen, wie beispielsweise Umgebungslichl, vorhanden 
sind. Wenn er das Taktungssteuerungssignal von dem Mess- 
taktungssteuerungsabschnitt 5 her erhalt, fuhrt der Ab- 
standsmessabschnitt 1 die eigentlicbe Messung durch unter 
Verwendung des aktiven Abstandsmessabschnitts 101 und 
weiter des drucksensitiven Blattsensors 62 und des Ge- 
wichtssensors 63, wic in Fig. 2 dai^cstcllt, wenn dicse vor- 
handen sind. 

[0047] Fig. 12 ist ein schematisches Diagramm, welches 
einen Betriebsmodus des Messtaktungssteuerungsabschnitts 
5 darstellt. Um beispielsweise den Insassen (Korper) 80 
nach unten unter Verwendung von mehreren Strahien zu be- 
obachten, wird die Messung durchgefuhrt duich aufeinan- 
derfolgendes Werfen der Strahien, beginnend von dem ober- 
sten Strahl bis zum uniersten Strahl, wie beispielsweise LI, 
L2, ... in bestimmten AbstMnden. Die vorliegende Ausfuh- 
rungsform 2 kann daher die Sicherheit sicherstellen durch 
Verhindem, dass die mehreren Strahien in die Augen des In- 
sassen gelangen. Da auBerdem der obere Teil des Korpers 
eine Tendenz dazu hat, sich starker zu bewegen, da er in der 
sitzenden Position naher am Kopf ist, ermoglicht ein Mes- 
sen von der oberstcn bis zur unlcrstcn Slufe die stabile Mes- 
sung mit einer Reduzierung des EfTekts der Bewegung des 
oberen Tfeils des Kdrpers. 

[0048] Wie oben beschrieben, ist die Ausfiihrungsform 2 
so ausgestaltet, dass, wenn der Abstandsmessabschnitt 1 die 
Sensoren verwendet und dabei beispielsweise einen Laser- 
strahl verwendet, welcher eine nachtcilige Auswirkung auf 
die Augen habcn kann, und daher mehrfachc Strahien nicht 
gleichzeitig auf den Korper 80 geworfen werden konnen. 
der Messtakiungssteuerungsabschnitt 5 die Zeitpunkte des 
Auswerfens der Strahien in der Zeit versetzt. Als Ergebnis 
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bictet die vorliegcndc Ausfiihrungsform 2 den Vorteil, dass 
die Sicherheit des Koipers (besonders des Auces) gewahr- 
leisret ist. 



10 



Ausfiihrungsform 3 

r0049J Fig. 13 ist ein Blockdiagramm, welches eine Aus- 
gestaltung einer Ausfiihrungsform 3 der Vorrichtung zur Er- 
fassung eines Subjektzustands gemaB der vorliegenden Er- 
findung zeigt. Sie beinhaltet einen Zeitrichlungsmessab- 
schniu 6 zusatzlich zu der Ausgestaltung, wie sie in Fig. 1 1 
gezeigt ist. 

[0050J Der Ztitrichtungsmessabschnitt 6 triggert den 
Messparameter-Entscheidungsabschnitt 2, so dass der Ab- 
standsmcssabschnitt 1 den glcichcn Mcssvorgang wicdcr- 
holL, den er cinmal vollcndct hat, wie in der Ausfuhmngs- 
form 1 und 2 beschrieben. Die als Ergebnis der wiederholten 
Messungen erhaltenen Zeitserienmessdaten werden in dem 
Zustandsentscheidungsabschnitt 4 gespei chert. Der Zu- 
standsentsqheidungsabschnitt 4 fuhrt eine Glattung und eine 
Abweichungswertverarbeitung der Messdaten durch, um die 
(Jenauigkeit der Messung zu verbessem und der Gestaltun- 
terscheidung. In diesem Fall wird die Anzahl der Messvor- 
gange zuvor initlels des Zeiuichtungsmessabschniits 6 be- 
stmimt. Da auBerdem der Passagier auf der rechten Seite des 
Fahrers wahrend der Reise in dem Fahrzeug selten wechselt, 
ist es leicht, mehrere Messungen an dem gleichen Subjekt 
mehrf ach mit einem Versetzen des Messzeitpunkts durchzu- 
fiihren. 

[0051] Wie obcn beschrieben, ist die vorliegende Ausfuh- 
rungsform 3 so ausgestaltet, dass die den Zeitrichtungs- 
messabschnitt 6 aufweist, um die Abstandsmessung mehr- 
fach durchzufiihren. Daher kann sie den Zustand des Sub- 
jekts genau aus den Zeitserienmessergebnissen bestimmen, 
was zu dem Vorteil fiihrt, dass ein sehr verlassliches Ent- 
scheidungseigebnis erzielt wird. 

Ausfuhrungsfonn 4 

[0052] Fig. 14 ist ein Blockdiagramm, welches eine Aus- 
gestaltung einer Ausfiihrungsform 4 der Vorrichtung zur Er- 
fassung des Subjektzustands gemafi der vorliegenden Erfin- 
dung zeigt. Sic weist einen zusatzlichcn Sensor 7 auf, einen 
Anuiebsentschcidungsabschnitt 8 fiir die Abstandsmesssen- 
soren, und einen Sensorverwendungsauswahlabschnitt 9. 
[0053] r)er zusatzliche Sensor 7 bezieht sich auf einen 
Sensor, wie beispielsweise einen Fahrzeuggeschwindig- 
keitssensor Oder einen Lenkerfassungssensor, anders als bei- 
spielsweise die oben genannten Abstandsmesssensoren. Der 
Antriebsentscheidungsabschnitt 8 fur die Abstandsmesssen- 
soren, der die Erfassungsausgaben von dem zusatzlichcn 
Sensor 7 erhalt, entscheidet, ob die Vorrichtung zur Erfas- 
sung des Subjektzustands angesteuert werden soil oder nicht 
und aktiyiert den Messparameter-Entscheidungsabschnitt 2, 
den Betrieb zu starten. Der Sensorverwendungsauswahiab- 
schnitt 9 aktiviert oder deaktiviert den Anuiebsentschei- 
dungsabschnitt 8 fiir die Abstandsmesssensoren als Antwort 
auf die Stcuerung des Insasscn, die Vorrichtung zur Erfas- 
sung des Subjektzustands anzumeiben oder anzuhalten. Es 
ist jedoch auch denkbar, den Betrieb der Abschnitte zu steu- 
ern, die sich von dem Antriebsentscheidungsabschnitt 8 fur 
die Abstandsmesssensoren unterscheiden. 
[0054] Fig, 15 ist ein schematisches Diagramm, welches 
einen Betrieb des Antriebsentscheidungsabschnitt 8 fur die 
Abstandsmesssensoren darstcllt. In Fig. 15 bezeichnet die 
Bezugsziflfer 52 einen Sicherheitsgurt, 53 bezeichnet eine 
Schnalle zum Befestigen des Sicherheitsgurts 52, und 65 be- 
zeichnet einen SchnaUensensor zum Erfassen, dass der Si- 



cherheitsgurt an der Schnalle 53 bcfcstigt ist. Wenn der zu- 
satzliche Sensor 7 der SchnaUensensor 65 ist, liefert er die 
Erfassungsausgabe an den Antriebsentscheidungsabschnitt 
8 fur die Abstandsmesssensoren, wenn der Sicherheitsgurt 
5 52 geschlossen ist. Als Antwort darauf steuert der Anuiebs- 
entscheidungsabschnitt 8 fur die Abstandsmesssensoren den 
Messparameter-Entscheidungsabschnitt 2 so an, dass er die 
Abstandsmessung beginnt. In dem Beispiel ist die Stellung 
des Insassen durch den Sicherheitsgurt 52 ziemlich fest. Das 
10 Beispiel ist demzufolge geeignel zum Messen der Korpeipa- 
rameter, wie beispielsweise der Gestalt des Insassen, mit ho- 
her Verlasslichkeit. 

[0055J ^ In einem anderen Beispiel, in welchem der zusatz- 
liche Sensor 7 ein Fahrzeuggeschwindigkeitssensor ist, 
15 steuert der Antriebsentscheidungsabschnitt 8 fur die Ab- 
standsmesssensoren den Mcsstaktungsstcuerungsabschnilt 
5 an, um die Messtaktung als Antwort auf die Ausgabe des 
Fahrzeuggeschwindigkeitssensors zu setzen. Bei ein^ ge- 
ringen Fahrzeuggeschwindigkeit erzeugt der Messtaktungs- 
20 steuerungsabschnitt 5 das Taktungssignal, um die Abstands- 
messung fur eine lange Zeit bei hoher Dichte durchzufiUi- 
ren, um so ein sehr akkurates Messergebnis zu erhalten. Bei 
einer hohen Fahrzeuggeschwindigkeit dagegen erzeugt der 
Messtaktungssteuerungsabschnitt 5 das Taktungssignal fur 
25 eine Ilochgeschwindigkeitsmessung, um sich so fur eine un- 
erwartete Kollision vorzubereiten. 

[0056J Wenn der Zustandsentscheidungsabschnitt 4 nicht 
eine Erkennungsrate von 100% hat, ist es unvermeidlich, 
dass ein Fall auftritt, in welchem die Vorrichtung zur Erfas- 
30 sung des Subjektzustands den Zustand nicht in jedem Fall 
bestimmen kann, abhangig von dem Subjekt und seinem Zu- 
stand und seiner Umgebung. In einem solchen Fall entschei- 
det der Insasse, ob die Vorrichtung zur fifassung des Sub- 
jektzustands verwendet werden soU und stoppt ihren Betrieb 
35 durch Betatigen des Sensorverwendungsauswahlabschnitts 
9, um den schhmmsten Fall zu umgehen. 
[0057] Wie oben beschrieben, ist die vorliegende Ausfiih- 
rungsfomi 4 so ausgestaltet, dass der Antriebsentschei- 
dungsabschnitt 8 fur die Abstandsmesssensoren den Start- 
40 zeitpunkt der Abstandsmesssensoren als Antwort auf den 
Zustand des zusatzlichen Sensors 7 bestimmt. Die vorlie- 
gende Ausfiihrungsform 4 kann daher den Subjektzustands- 
Erfassungsvorgang automatisch beginnen. Wenn der 
SchnaUensensor 65 des Sicherheitsgurts 52 als zusatzlicher 
45 Sensor 7 verwendet wird, besteht der Vorteil, dass eine sehr 
verlassliche Messung von dem Zustand aus erhalten werden 
kann, unmittelbar nachdem das Subjekt befestigt ist. Wenn 
andererseits der Fahrzeuggeschwindigkeitssensor als zu- 
satzUcher Sensor 7 verwendet wird, kann der Antriebsent- 
50 scheidungsabschnitt 8 fiir die Abstandsmesssensoren den 
Messtaktungssteuerungsabschniu5 ansleuem, um die Mess- 
taktung als Antwort auf das Erfassungsergebnis des Fahr- 
zeuggeschwindigkeitssensors auszuwahlen. Dann besteht 
der Vorteil, dass eine Messung gemaB dem der Fahrzeugge- 
55 schwindigkeit zugehorigen Zweck durchfiihrbar ist. AuBer- 
dem ermoghcht es der Sensorverwendungsauswahlabschnitt 
9 dem Verwender, festzusetzen, ob die V^rrichtungserfas- 
sung des Subjektzustands verwendet wird oder nicht. Daher 
besteht der Vorteil, dass der BeUdeb der Voirichtung ge- 
60 stoppt werden kann, wenn ein ungtinstiger Zustand, wie bei- 
spielsweise eine niedrige Erkennungsrate, auftritt. 

Ausfuhrungsfonn 5 

65 [00581 Fig. 16 ist ein Blockdiagramm, welches eine Aus- 
gestaltung einer Ausfiihrungsform 5 der Vorrichtung zur Er- 
fassung des Subjektzustands gemaB der vorUegenden Erfin- 
dung zeigt. Sie weist einen Erfassungseigebnis-Anzeigeab- 
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schnitt 10 undcincn Abschnitt 11 zur Zustandsbcstimmung/ 
Registrierung zusatzlich zu der Ausgestaltung in Fig. 14 
auf. 

[0059] Der Erfassungsergebnis-AnzeigeabschniU 10 zeigt 
das Entscheidungsergebnis des Zustandsentscheidungsab- 5 
schnitls 4 an. In diesem Fall beinhaltei der Zustandsent- 
scheidungsabschnitt 4 Bewertungskriterien zum Bewerten 
des Entscheidungsergebnisses und erhalt das Bewertungser- 
gebnis des Entscheidungsergebnisses mil Bezug auf die Be- 
wertungskriterien, Dann bringt er den Erfassungsergebnis- 10 
Anzeigeabschnitt 10 dazu, das Bewertungsergebnis als 
Kommentar und Anzeigebild zusammen mil dem normalen 
Entscheidungsergebnis anzuzeigen. Wenn beispielsweise 
der Zustandsentscheidungsabschnitt 4 bewertet, dass der In- 
sasse cine klcine Frau ist, und zwar aus dcm Entscheidungs- 15 
crgebnis der Korpcrparamcter, wic beispielsweise Silzhohe 
und Schulterbreite, zeigt der Erfassungsergebnis-Anzeige- 
abschnitt 10 die resultierende Information an, um sie ihr 
mitzuteilen. Wenn als anderes Beispiel der Zustandsent- 
scheidungsabschnitt 4 aus der Stellung des oberen Teils des 20 
Korpers des Insassen bestimmt, dass sich die Kopfposition 
zunahe am Airbag befindet, zeigt der Erfassungsergebnis- 
Anzeigeab schnitt 10 einen Alarm an, um den Insassen dar- 
uber zu informieren, dass der Airbag bei einer KoUision 
nicht ausgelost wird, wenn dieser Zustand beibehalten wird. 25 
[0060] Fig. 17 ist ein schematisches Diagramm, welches 
ein Anzeigebeispiel des Erfassungsergebnis-Anzeigeab- 
schnitts 10 darstellt. In Fig. 17 bezeichnet die Bezugsziffer 
66 cine Anzcigccinhcit, die in dcm Armaturcnbrett ange- 
bracht ist. Die Bezugsziffer 67 bezeichnet cincn Stcuer- 30 
schalter, der mit dem Sensorverwendungsauswahlabschnitt 
9 verbunden ist, damit der Benutzer entscheiden kann, ob 
die Vorrichtung betrieben wird oder nicht. 
[0061] Die Anzeigeeinheit 66 zeigt das Entscheidungser- 
gebnis des Zustandsentscheidungsabschnitts 4 uber den In- 35 
sassen in Fenstem Wl , W2 und W3 an. Die Fenster bezeich- 
nen die Kategorien, in welche das Entscheidungseigebnis 
uber den Insassen durch die vorliegende Vorrichtung aufge- 
teilt wird. 

[0062] Der Abschnitt 11 zur Zustandsbestimmung/Regi- 40 
strierung ist vorgesehen, damit der Benutzer die Bewer- 
tungskriterien wie gewiinscht emeuem kann, welche von 
dcm Zustandsentscheidungsabschnitt 4 vcrwcndet werden, 
um uber den Zustand des Subjckts zu entscheiden. Dies cr- 
m5glicht es dem Benutzer, den Insassenzustand zu bestim- 45 
men und einzugeben, welcher zu der realen Situation passt. 
Es sei beispielsweise angenommen, dass der Zustandsent- 
scheidungsabschnitt 4 eine irrtiimliche Bewertung durch- 
fuhrt bezuglich einer nach hinten weisenden leeren Kinder- 
riickhaltung fur ein Kind, dass das Kind sich darin befindet. SO 
In einem solchen Fall uberpriift der Benutzer das Entschei- 
dungsergebnis auf dem Erfassungsergebnis-Anzeigeab- 
schnitt 10 und bestimmt und registriert fur den Zustandsent- 
sch^dungsabschnitt 4 duich den Abschnitt 11 fur die Zu- 
standsbestinmiung/Registrierung, dass momentan nur die S5 
Kinderriickhahtung anwesend ist Auf diese Art und Weise 
emeuert der Zustandsentscheidungsabschnitt 4 seine eige- 
nen Bewertungskriterien, so dass er eine korrckte Bewer- 
tung durchfuhn unter Verwendung der emeuerten Daten aus 
der nachfolgenden Verarbeitung. AuBerdem kann der Ab- 60 
schnitt 11 fiir die Zustandsbestimmung/Registrierung den 
Lemeffekt schaffen, welcher eine Entscheidung gemaB der 
momentanen Situation ermdglicht, durch Bestinunen und 
Eingcben von verschiedcncn Zustandcn des Insassen als Be- 
wertungskriterien, 65 
[0063] Wie oben beschrieben, ist die vorliegende Ausfiih- 
rungsform 5 so aufgebaut, dass der Erfassungsergebnis- An- 
zeigeabschnitt 10 das Entscheidungsergebnis mittels des 



Zxistandscntschcidungsabschnitts 4 anzcigt. Dahcr bcstcht 
der Vorteil, dass der Benutzer den Zustand bestatigen kann 
und die nachste Aktion als Antwort auf die Situation durch- 
fuhren kann. AuBerdem ist die vorliegende Ausfuhrungs- 
form 5 so aufgebaut, dass sie den Abschnitt 11 zum Bestim- 
men und Registrieren des korreklen Zustands des Subjekts 
aufweist, wenn das Entscheidungsergebnis einen Fehler be- 
inhaltet, um so die Entscheidungs kriteri en des Zustandsent- 
scheidungsabschnitts 4 zu emeuem. Daher besteht der Vor- 
teil, dass das Entscheidungsergebnis gemaB der momenta- 
nen Situation erhalten werden kann und dass die Messge- 
nauigkeit verbessot werden kann. 

Patentanspriiche 

1. Vorrichtung zur Erfassung cincs Subjckty.uslands 

mit: 

einem Abstandsmessabschnitt (1), welcher zumindest 
einen aktiven Abstandsmesssensor (101) mit mehreren 
Projektoren (110) zum unabhangigen Abzielen auf 
Messregionen und einen Fotodetektor (116, 119 oder 
122) zum Erfassen von reflektiertem Licht von einem 
Subjekt, auf welches Licht von den mehreren Projekto- 
ren her abgestrahlt wird, aufweist; 
einem Messparameter-Entscheidungsabschnitt (2) zum 
vorherigen Entscheiden eines Korperparameters, wel- 
chen der Abstandsmessabschnitt versucht zu messen; 
einem Auswahlabschnitt (3) fiir die Abstandsmesssen- 
sorcn zum Auswahlen einer Messrcgion des aktiven 
AbstandvSmcsssensors und eines zusatzlichcn Ab- 
standsmesssensors (102-104) als Antwort auf den Kor- 
perparameter, uber dessen Messung entschieden wor- 
den ist; und 

einem Zustandsentscheidungsabschnitt (4) zum Analy- 
sieren der Messregion des aktiven Abstandsmesssen- 
sors und/oder einer Erfassungsausgabe des zusatzliche 
Abstandsmesssensors und zum Entscheiden uber einen 
Zustand des Subjekts mil Bezug auf vorgeschriebene 
Bewertungskriterien . 

2. \forrichtung zur Erfassung eines Subjektzustands 
nach Anspruch 1, weiter mit einem Messtaktungssteue- 
ningsabschnitt (5) zum Erzeugen eines Taktungssteue- 
rungssignals als Antwort auf ein Auswahlergebnis dor 
Abstandsmcssscnsoren (101-104), welches mittels des 
Auswahlabschnitts (3) fiir die Abstandsmesssensoren 
erhalten worden ist, und zum Steuem des Abslands- 
messabschnitts (1) so, dass die Abstandsmesssensoren 
das Subjekt als Antwort auf das Taktungssteuerungssi- 
gnal beleuchlen. 

3. Vorrichtung zur Erfassung eines Subjektzustands 
nach Anspruch 1 oder 2, weiter mil: einem Zeitrich- 
tungsmessabschnitt (6) zum Triggem des Messparame- 
ter-Entscheidungsabschnitts (2) so, dass der Abstands- 
messabschnitt (1) einen Messvorgang, den er einmal 
ausgefuhrt hat, um eine bestiminte Anzahl von Malen 
in Zeitrichtung wiederholl, wobei der Zustandsent- 
scheidungsabschnitt (4) Zeitserienmessdaten speichert, 
die mittels der wicderhollcn Mcssungen aufgenommen 
worden sind, und eine glattende Verarbeitung und eine 
Abweichungswertverarfoeitung der gespeicherten 
Messdaten durchfUhrt, um ein Entscheidungsergebnis 
zu erhalten. 

4. Vorrichtung zur lirfassung eines Subjektzustands 
nach einem der Anspriichc 1 bis 3, wobci die Vbrrich- 
tung zur Vcrfassung des Subjektzustands an einem 
Fahrzeug angebracht ist und weiter folgendes aufweist: 
einen An triebsentscheidungsab schnitt (8) fiir Ab- 
standsmesssensoren zum Entscheiden, ob die \forrich- 



^ DE 102 32 162 A 1 

13 

tung zur Erfassung des Subjcktzustands als Anlwort 
auf eine Erfassungsausgabe eines zusStzlichen Sensors 
(7), der an dem Fahrzeug angebracht ist, angesteuert 
werden soU, und zum Aktivieren des Messparameter- 
Entscheidungsabschnitts (2), um den Betrieb der Vor- 5 
richtung zur Erfassung des Subjeictzustands zu begin- 
nen. 

5. Vorrichtung zur Erfassung eines Subjcktzustands 
nach Anspruch 4, wobei der zusatzliche Sensor (7) ein 
Fahrzeuggeschwindigkeitssensor ist, und wobei der 10 
Antriebsentscheidungsabschnitt (8) fiir die Abstands- 
messsensoren den Messtaktungssteuerungsabschnitt 
(5) ansteuert, um das Taktungssteuerungssignal ent- 
sprechend einer Fahrzeuggeschwindigkeit als Antwort 
auf ci no Erfassungsausgabe des Fahrzcuggcschwindig- 15 
kcitsscnsors zu erzcugen. 

6. Vorrichtung zur Erfassung eines Subjcktzustands 
nach einem der Anspriiche 1 bis 5, weiter mit cinem 
Sensorverwendungsauswahlabschnitt (9), mit welchcm 
ein Benutzer festsetzen kann, ob die Vorrichtung zur 20 
Erfassung des Subjektzustands verwendet wird oder 
nicht. 

7. Vomchtung zur Erfassung eines Subjcktzustands 
nach einem der Anspriiche 1 bis 6, weiter mit einem Er- 
fassungseigebnis-Anzeigeabschnitt (10) zum Anzeigen 25 
eines Erfassungseigebnisses, welches von dem Zu- 
standsentscheidungsabschnitt (4) her geliefcrt wird, 
wobei der Zustandsentscheidungsabschnitt den Erfas- 
sungscrgcbnis-Anzcigeabschnitt mit Tnformationcn in- 
klusive eines Kommentars und eines Anzcigcbilds be- 30 
liefm, welche der Zustandsentscheidungsabschnitt 
produziert durch Bewerten des Entscheidungsergebnis- 
ses mit Bezug auf vorbestimmte Bewcrtungskriterien, 
wobei die Information in dem Entscheidungsergebnis 
enthalten ist. 35 

8. Vorrichtung zur Erfassung eines Subjcktzustands 
nach einem der Anspruche 1 bis 7, weiter mit einem 
Abschnitt (11) zur Zustandsbestimmung/Registrierung 
zum Erneuem und Registrieren von Bewcrtungskrite- 
rien, die der Zustandsentscheidungsabschnitt (4) ver- 40 
wendet, um den Subjektzustand zu bestimmen, gemaB 
dem Wunsch eines Benutzers. 

9. Vorrichtung zur Erfassung eines Subjcktzustands 
nach einem der Anspruche 1 bis 8, wobei die Projckto- 
ren (HO) einen oberflachenemitticrenden Laser (117) 45 
zum Ausgeben von mehreren Laserstrahien aufweisen, 
und ein Linsensystem (118) zum Richten und Verteilen 
der Laserstrahien, und wobei sich der Fotodetektor 
(119) neben dem Linsensystem befindct. 

10. Vonichtung zur Erfassung eines Subjcktzustands 50 
nach einem der Anspruche 1 bis 8, wobei die Projeklo- 
ren (UO) ein LD-Modul (120) aufweisen, welches aus 
mehr»en LDs besteht, die in einer Linic platziert sind, 
und eine HalbkrciszylinderHnse (121) zum Verteilen 
der Laserstrahien von dem LD-Modul, und wobei der 55 
Fotodetektor (122) neben dem LD-ModuI angeordnet 
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